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TI Industrial robot handling parts and objects - has double jointed arms 

pivoting on main holder which itself rotates on pedestal. 
PI DE 4016033 A 19911121 (199148)* <— 
AB DE 4016033 A UPAB : 19930928 

An industrial robot for handling parts and objects has a pedestal (16) and 

two hinged arms (12,14) pivoting in a holder (10) on vertical parallel 

pivots (18,20) . The holder (10) is attached to the pedestal (16) by means 

of a vertical rotatable connector (50) . 

The two arms (12,14) each have an extension arm (30,32) pivoting 

(26,28) on the main arms (22,24). All the pivots (50,18,20,26,28) are 

vertical and parallel. 

USE/ADVANTAGE - Improved scope and handling facility. 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Industrieroboter 

@ Die Erfindung betrifft Industrieroboter zum Handheben 
bzw. Bearbeiten von Teilen und Werkstucken. Zur Erhohung 
der Fugegenauigkeit und Vereinfachung des Aufbaues sind 
gemaS der Erfindung einachsige Geienke in einer solchen 
Anordnung vorgesehen, daS die an den Gelenkarmen (12, 
14) befestigten Greifer (46, 48) 'Hand in Hand" arbeiten 
konnen, z. B. als "Zentrierhand" und als "Fugehand". 
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Beschreibung 
Stand der Technik 
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Die Erfindung betrifft Industrieroboter nach den Gat- 
tungen der unabhangigen Patentanspruche. Industriero- 
boter dieser Art werden bevorzugt zur Montage oder 
einfachen Bearbeitung kleinerer oder mittelgroBer Tei- 
le eingesetzt. Die hier geltende Maxime der Wirtschaft- io 
lichkeit fordert kostengunstige Realisierung. kurze 
Taktzeiten, hohe Arbeitsqualitat, Flexibilitat bei Veran- 
derung des Einsatzgebiets, etc. 

Bei einem bekannten Industrieroboter nach der Gat- 
tung des Patentanspruchs 1 (Sony Roboter DRX-3DH) 15 
sind die Grundgelenke der beiden Geienkarme koaxiat 
ubereinander angeordnet. Diese Ausfuhrung unterliegt 
gewissen Einschrankungen in der Anwendung, wenn an 
den beiden Gelenkarmen befestigte Greifwerkzeuge 
zum erleichterten Zusammenfugen von Teilen als "Zen- 20 
trierhand" und Tugehand" miteinander in Funktion tre- 
ten sollen. Bei einem anderen bekannten Industrierobo- 
ter nach der Gaitung des zweiten unabhangigen Patent- 
anspruchs (DE-A1 32 04 180) sind die Grundgelenke der 
beiden Geienkarme als dreiachsige Gelenke ausgefiihrt 25 
Diese Ausfuhrung ist verhaltnismaBig aufwendig und 
spielbehaftet und in erster Linie dafiir konzipiert, um 
stangenformige Gegenstande an auseinanderliegenden 
Stellen zu umfassen und dadurch die beim Schwenken 
der Gegenstande um die Achse ihres groBten Tragheits- 30 
moments auftretenden Gelenkbelastungen gering zu 
halten. 

Vorteile der Erfindung 

35 

Die erfindungsgemaBen Industrieroboter haben den 
Vorteil, daB durch die spezielle Anordnung der Grund- 
gelenke die Fugegenauigkeit erhebiich gesteigert wer- 
den kann. In einem typischen Einsatzgebiet findet ein 
Arm als Fugearm, der andere als Zentrierarm Verwen- 40 
dung. Die engen Toleranzen, in denen sich die einachsi- 
gen Grundgelenke fertigen lassen, wirken sich positiv 
auf die Arbeitsqualitat aus. Eine Reduzierung der Takt- 
zeiten kann erreicht werden, wenn der erste Arm des 
Industrieroboters eine Werkstticktrager- und der zwei- 45 
te Arm eine Fuge- bzw. Bearbeitungsfunktion uber- 
nimmt Durch die Moglichkeit, mit beiden Armen in die 
unmittelbare Nahe der Peripherie zu fahren, werden 
lange Hoi- und Bringwege wahrend der Montage aus- 
geschlossen. Der Verzicht auf uberflussige Achsen ver- 50 
mindert die Kosten des Aufbaus des Industrieroboters 
erhebiich. 

Durch die in den Unteranspruchen aufgefuhrten 
MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und 
Verbesserungen der in den unabhangigen Patentan- 55 
spruchen angegebenen MaBnahmen mdglich. 

Zeichnung 

Zwei Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der 60 
Zeichnung dargestellt und in der nachfoigenden Be- 
schreibung naher erlautert. Es zeigt Fig. 1 einen nach 
dem Skara-Prinzip aufgebauten Industrieroboter ge- 
maB dem ersten Ausfuhrungsbeispiel in Grundsteliung, 
Fig. 2 den Industrieroboter nach Fig. 1 in einer Arbeits- 65 
stellung, und Fig. 3 einen Industrieroboter gemaB einem 
zweiten Ausfuhrungsbeispiel. 
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Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

Der Industrieroboter nach Fig. 1 besteht im wesentli- 
chen aus einem Gelenktrager 10, zwei Gelenkarmen 12, 
14 und einem Stativ 16. Jeder Gelenkarm 12, 14 ist mit- 
tels eines Grundgelenks 18, 20 beweglich mit dem G.e- 
lenktrager 10 verbunden, wobei die Grundgelenke 18, 
20 einachsig ausgeiegt, vertikal stehend und parallel im 
Abstand A zueinander orientiert sind. Die Grundgelen- 
ke 18, 20 verbinden den Gelenkkorper 10 mit Gelenk- 
armteilen 22, 24 der Lange B, die ihrerseits durch ein- 
achsige vertikale Armgelenke 26, 28 mit Gelenkarmtei- 
len 30, 32 drehbar verbunden sind. In den Gelenkarmtei- 
len 30, 32 sind an den den Armgelenken 26, 28 gegen- 
uberliegenden Enden Lineareinheiten 34, 36 befestigt, 
die Endgiieder 38, 40 der Geienkarme 12, 14 aufnehmen 
und diese in vertikaier Richtung verschieben konnen. 
Die Lineareinheiten 34, 36 sind um ihre Langsachse 
drehbar, wobei die Drehbewegung von Motoren 42. 44 
eingeleitet werden kann. An den Endgliedern 38, 40 las- 
sen sich robotertypische Werkzeuge 46, 48, wie Greifer, 
Zangen, Bohrer, etc. befestigen. Der Gelenkkorper 10 
und das Stativ 16 sind uber ein Drehgelenk 50 miteinan- 
der drehbar verbunden. Dieses Drehgelenk 50 ist vor- 
teilhaft mit einem mechanischen Getriebe bestuckt, das 
gegenuber auftretenden Beschleunigungsmomenten 
storsicherer und kostengiinstiger als ein entsprechendes 
NC-Getriebe ist In einer vorteilhaften Weiterbildung 
ist der Abstand A zwischen den Grundgelenken 18, 20 
kleiner als die Lange B der Gelenkarmteile 22, 24. Die 
sich dadurch ergebenden gunstigen Tragheitsmomente 
ermdglichen, den Roboter mit hdheren Beschieunigun- 
gen bzw. Geschwindigkeiten zu betreiben. Als Antriebs- 
mittel eignen sich prinzipiell samtliche typische Moto- 
ren, Zylinder etc. Zur Erhohung der Flexibilitat wird fur 
jedes Gelenk bzw. jede Rotationsachse ein separater 
und unabhangig ansteuerbarer Antrieb vorgesehen. 

Ein typischer Arbeitsvorgang ist in Fig. 2 dargestellt. 
Der Gelenkarm 12 fungiert als Werkstucktrager bzw. 
als Zentrierarm und nimmt ein Motorengehause 80 auf, 
in welches der Gelenkarm 14, der als Fugearm betrie- 
ben wird, einen Rotor 82 einsetzt. den er einem Vorrats- 
speicher 84 entnommen hat. In einem zweiten Schritt 
(dunn gezeichnet) fahrt der Gelenkarm 12 in die Nahe 
eines Teilezulieferers 86, dem der Gelenkarm 14 einen 
Deckel 88 entnimmt und auf das Motorengehause 80 
steckt. Jetzt konnten weitere (nicht gezeichnete) Monta- 
geschritte folgen. 

Die Fig. 3 zeigt einen Industrieroboter, der als we- 
sentliche Bestandteile ebenfalls einen Gelenkkorper 
110, zwei Geienkarme 112, 114 und ein Stativ 116 be- 
sitzt. In den Gelenkkorper 110 sind zwei Lineareinhei- 
ten (nicht gezeichnet) integriertrdie horizontal und axial 
zueinander orientiert und unabhangig voneinander an- 
steuerbar sind. An den beweglichen Enden 117, 117' der 
Lineareinheiten sind die Geienkarme 112, 114 mittels 
Grundgelenken 118, 120 beweglich angebracht, wobei 
die Grundgelenke 1 18, 120 einachsig ausgeiegt und hori- 
zontal axial zueinander orientiert sind. Die Grundgelen- 
ke 118, 120 verbinden uber die Lineareinheiten den Ge- 
lenkkorper 110 mit Gelenkarmteilen 122, 124, die ihrer- 
seits durch einachsige horizontale Armgelenke 126, 128 
mit Gelenkarmteilen 130, 132 drehbar verbunden sind, 
und an denen uber dreiachsige Handgeienke 134, 136 
Endgiieder 138, 140 der Geienkarme 11Z 114 befestigt 
sind In den Endgliedern 138, 140 sind Lineareinheiten 
(nicht gezeichnet) integriert, an deren beweglichen En- 
den 142, 144 robotertypische Werkzeuge 146, 148, wie 
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Greifer, Zangen, Bohrer, etc. befestigbar sind. Der Ge- 
lenkkorper 110 und das Stativ 116 sind uber ein Drehge- 
lenk 150 miteinander drehbar verbunden. Dieses Dreh- 
gelenk 150 ist vorteilhaft mit einem mechanischen Ge- 
triebe bestiickt, das gegeniiber auftretenden Beschleu- 5 
nigungsmomenten stdrsicherer und kostengunstiger als 
ein entsprechendes NC-Getriebe ist. 

Als Antriebsmittel eignen sich auch hier prinzipiell 
samtliche typische Motoren, Zylinder, etc. Zur Erho- 
hung der Flexibility ist fur jedes Gelenk bzw. jede Ro- 10 
tationsachse ein separater und unabhangig ansteuerba- 
rer Antrieb vorgesehen. 

Patentanspruche 

15 

1. Industrieroboter zum Handhaben bzw. Bearbei- 
ten von Teilen und Werkstucken, mit einem Stativ 
und zwei Gelenkarmen, die gegeniiber dem Stativ 
durch einachsige Grundgelenke mit senkrecht ste- 
henden Drehachsen schwenkbar sind und die je aus 20 
zwei Gelenkarmteilen bestehen, die uber einachsi- 
ge Armgelenke mit ebenfalls senkrechter Dreh- 
achse miteinander verbunden sind, und ferner mit 
Gelenkantrieben, die einzeln steuer- bzw. program- 
mierbar sind, gekennzeichnet durch folgende 25 
Merkmale: 

a) die Grundgelenke (18, 20) der Gelenkarme 
(12, 14) sind mit Abstand (A) parallelachsig ne- 
beneinander an einem Gelenktrager (10) ange- 
ordnet, 30 

b) der Gelenktrager (10) ist mit dem Stativ (16) 
uber ein Drehgelenk (50) mit senkrechter 
Drehachse verbunden, 

c) die Drehachse des Drehgelenks (50) ist im 
Parallelabstand zu den Geienkachsen beider 35 
Grundgelenke (18, 20) angebracht 

2. Industrieroboter nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Parallelabstand (A) der Ge- 
ienkachsen der beiden Grundgelenke (18, 20) klei- 
ner ist als der Abstand (B) zwischen den Gelenk- 40 
achsen von Grundgelenk (18, 20) und Armgeienk 
(26, 28) eines Geienkarms (12, 14) . 

3. Industrieroboter zum Handhaben bzw. Bearbei- 
ten von Teilen und Werkstucken, mit einem Stativ, 
einem Gelenktrager, der mit dem Stativ uber ein 45 
Drehgelenk mit senkrechter Achse verbunden ist, 
ferner mit zwei mit dem Gelenktrager uber Grund- 
gelenke verbundenen Gelenkarmen, wobei jedes 
Grundgelenk eine horziontale Drehachse hat und 
jeder Gelenkarm aus zwei uber einachsige Armge- 50 
lenke miteinander verbundenen Gelenkarmteilen 
und einer Werkzeugaufnahme besteht, die mit dem 
benachbarten Gelenkarmteil uber ein dreiachsiges 
Handgelenk verbunden ist, sowie ferner mit Ge- 
lenkantrieben, die einzeln steuer- bzw, program- 55 
mierbar sind, gekennzeichnet durch folgende 
Merkmale: 

a) die beiden Grundgelenke (1 18, 120) sind ein- 
achsig ausgefuhrt, 

b) die Drehachsen der Armgelenke (126, 128) 60 
sind parallel zu den Drehachsen der Grundge- 
lenke (1 18, 120) angeordnet, 

c) die beiden den Grundgelenken (118, 120) 
benachbarten Gelenkarmteile (122, 124) sind 

in einem solchen Abstand parallel zueinander 65 
angeordnet, dafl die in die beiden Endglieder 
(138, 140)eingespannten Werkzeuge (146, 148) 
"Hand in Hand"zu arbeiten vermdgen. 
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4. Industrieroboter nach Anspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Gelenktrager (1 10) mit min- 
destens zwei gegeneinander verschiebbaren Linea- 
reinheiten versehen ist, deren unbewegliche Teile 
am Gelenktrager (110) befestigt sind, und an deren 
beweglichen Enden (142, 144) die primarseitigen 
Grundgelenkelemente rnindestens eines Geienk- 
arms (1 12, 114) angebracht sind. 

5. Industrieroboter nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Drehgelenk (50, 150) zwischen dem Stativ (16, 1 16) 
und dem Gelenktrager (10, 110) einen Gelenkan- 
trieb mit einem mechanischen Getriebe hat. 
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